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OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

Rozbudowa funkcjonalnosci oprogramowania NSK i PTV dla BSP klasy MINI
umozliwiajgca wspobtprace ze srodowiskiem VBS4 polegajaca na:

1.

Przygotowaniu s$rodowiska szkoleniowego dla pilotdw BSP i operatorow PTV,
wykorzystujgcego aplikacje NSK i PTV oraz wybranego srodowiska symulacyjnego VBS4.
Ustuga obejmuje analize wymagan, zrozumienie specyfikacji uzywanych urzadzen
i konsultacije z Zamawiajgcym, integracje z istniejgcymi systemami, gwarantujgca
kompatybilno$¢ oraz prawidtowe przetwarzanie danych w symulacji. Obejmuje rowniez
konfiguracje S$rodowiska VBS4, poprzez wprowadzenie modeli, map i scenariuszy
szkoleniowych. Catos¢ powinna zosta¢ poddana testom oraz walidacji, aby zapewnic
skutecznosc¢ procesu szkoleniowego.
Przystosowaniu oprogramowanie NSK i PTV do wspodtpracy z VBS4. W tym celu nalezy
przeanalizowa¢ obecne oprogramowanie, identyfikujgc potencjalne wyzwania zwigzane
z integracjg. Okresli¢ specyfikacje interfejsow komunikacyjnych oraz protokoty wymiany
danych. Wprowadzi¢ modyfikacje w kodzie zréodtowym NSK i PTV, dostosowujgc je do
wymogow VBS4. Nastepnie przeprowadzi¢ testy integracyjne, symulujgc rézne scenariusze
operacyjne. Cato$¢ podlega¢ bedzie optymalizacji, by zapewni¢ ptynng i efektywnag
wspotprace systemow w czasie rzeczywistym.
Przystosowaniu oprogramowania VBS4 do wspoipracy z NSK i PTV. W tym celu nalezy
przeanalizowa¢ funkcje i mozliwosci VBS4, identyfikujgc punkty integracji. Nastepnie
stworzyé specyfikacje interfejséw i protokoty komunikacji miedzy systemami. Wprowadzic¢
niezbedne zmiany w kodzie, umozliwiajgc integracje oraz odbieranie i przetwarzanie
danych z NSK i PTV w czasie rzeczywistym. Dane z tych systemow sg nastepnie
integrowane i wizualizowane w VBS4. Caty proces bedzie przetestowany, symulujgc rézne
scenariusze, by zapewni¢ stabilnos¢ potgczenia. Nastepnie nalezy przeprowadzi¢
optymalizacje, aby zagwarantowac¢ ptynng i efektywng wspétprace systemow.
Przystosowaniu systemu do symulacji warunkéw dziatania pilota i operatora w systemie
BSP (NSK i PTV). W tym celu nalezy przeanalizowa¢ rzeczywisty system BSP, by
zrozumiec jego interakcje. Nastepnie zamodelowac¢ lot BSP w symulatorze, uwzgledniajgc
realne witasciwosci i warunki atmosferyczne. Zintegrowa¢ symulacie z NSK i PTV,
umozliwiajgc sterowanie podobnie jak w rzeczywistosci. Stworzy¢ scenariusze misji, w tym
awaryjne sytuacje, ktore sg wizualizowane w interaktywnym srodowisku. Po zakonczeniu
symulacji, zbierane sg dane o dziataniach operatora, ktore nastepnie sg analizowane
w celu poprawy jego umiejetnosci.
Odtworzeniu rzeczywistych parametrow lotu i funkcjonalno$ci uzywanej aparatury
w symulatorze. W tym celu nalezy przeanalizowa¢ dane techniczne BSP i zebrac
informacje z rzeczywistych lotow. Nastepnie stworzy¢ modele trajektorii lotu w symulatorze,
uwzgledniajgc rézne warunki atmosferyczne. Zanalizowa¢ i zintegrowa¢ funkcjonalnosci
uzywanej aparatury, odtwarzajgc je w symulatorze. Zasymulowac interakcje z tg aparatura,
zapewniajgc realistyczng wizualizacje i interaktywne srodowisko dla operatora. Caty proces
zostanie przetestowany i zwalidowany w poréwnaniu z rzeczywistymi danymi.
Stworzeniu wirtualnego poligonu w srodowisku 3D z uzyciem VBS4. Poczgtkowo nalezy
zdefiniowa¢ wymagania dla tego srodowiska, okreslajgc jego zakres i kluczowe elementy
w ustaleniu z Zamawiajgcym. Nastepnie nalezy zaprojektowac teren, uwzgledniajgc rézne
cechy topograficzne i jego rodzaje. Kolejny krok to modelowanie elementéw srodowiska
oraz ich optymalizacja pod katem wydajnosci. W kolejnym kroku nalezy doda¢ interaktywne
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elementy, ktére reagujg na dziatania uzytkownika, i zintegrowac je z dostepnymi w VBS4
systemami Al. Nastepnie ustawiamy oswietlenie i dodajemy efekty wizualne, by uczynic
srodowisko bardziej realistycznym. Caly model poligonu zostanie przetestowany
i zoptymalizowany, by zapewnic jego ptynne dziatanie.

Implementacji scenariuszy szkoleniowych. Proces ten rozpoczyna sie od definiowania
celow szkoleniowych, gdzie okreslamy umiejetnosci i wiedze do przekazania oraz kluczowe
scenariusze w ustalonym z Zamawiajgcym zakresie. Nastepnie nalezy zaprojektowac te
scenariusze, tworzgc storyboardy i ustalajgc warunki poczgtkowe. W trakcie realizacji
dodajemy postaci Al i rézne zdarzenia z wykorzystaniem podstawowych funkcjonalnosci
VBS4. Scenariusze te zostang umieszczane w odpowiednich lokalizacjach w srodowisku
3D i dostosowywane do potrzeb, dodajgc interaktywne elementy i zadania. Waznym
elementem jest system feedbacku i oceny, ktéry monitoruje i ocenia dziatania uzytkownika.
Calos¢ bedzie przetestowana i dostosowywana w oparciu o opinie uzytkownikéw.

Po wykonaniu ustug rozbudowy funkcjonalnosci oprogramowania NSK i PTV dla BSP
klasy MINI umozliwiajgcych wspotprace ze srodowiskiem VBS4 Zamawiajgcy oczekuje, ze
powstang opisane ponizej elementy oprogramowania majace na celu stworzenie
zaawansowanego, interaktywnego i realistycznego srodowiska szkoleniowego w systemie
VBS4, ktore bedzie stuzy¢ do szkolenia operatoréw BSP i PTV w réoznych scenariuszach
i warunkach.

1. SRODOWSKO 3D w oparciu o system VBS4:

a.

b.

Mapa, ktéra odzwierciedla rzeczywiste Ilub wymyslone lokalizacje, uwzgledniajgc
réznorodnos¢ topografii, takg jak wzgdrza, doliny, rzeki, jeziora, miejskie obszary.

State elementy otoczenia: budynki, drzewa, mosty, drogi, latarnie uliczne, znaki drogowe itp.,
ktore stanowig statg cze$¢ srodowiska.

Dynamiczne elementy otoczenia: Wprowadzenie réznych pojazdéw (cywilnych i wojskowych),
ludzi (wojsko, cywile), zwierzat itp., ktdre mogg poruszac sie po mapie w odpowiedzi na rézne
scenariusze.

Model BSP (Bezzatogowy Statek Powietrzny): Realistyczne odwzorowanie rzeczywistego
BSP, uwzgledniajagce jego wtasciwosci aerodynamiczne, funkcje i zachowanie w powietrzu.
Model wyrzutni: Symulacja urzgdzenia stuzgcego do wystrzeliwania BSP.

Model spadochronu: Realistyczna symulacja spadochronu, ktéry moze by¢ uzywany
w réznych scenariuszach, takich jak awaryjne lgdowanie.

Model kamery VIS/TIR: Symulacja kamery wizyjnej i termicznej, ktéra moze byé uzywana do
rozpoznawania i sledzenia obiektow w réznych warunkach oswietleniowych i pogodowych.
Animacje: Tworzenie ptynnych animacji dla pojazdéw, postaci, obiektéw batalistycznych
i elementdw przyrody, takich jak drzewa poruszajgce sie na wietrze czy falujgca woda.

Efekty specjalne: Wprowadzenie réznych efektéw wizualnych, takich jak eksplozje, dym,
ogien, efekty Swietlne itp., ktére dodajg realizmu i dynamiki do symulaciji.

2. MODUL KOMUNIKACJI:

a.

Integracja z VBS4: Modut ten bedzie odpowiedzialny za zbieranie danych z VBS4
i przekazywanie ich do systemow NSK i PTV. Zakres przekazywanych danych musi
obejmowac¢ minimum: Potozenie lat, lon [stopnie dziesietnie], AGL, ASL [m], Pitch, Yaw, Roll
drona [stopnie], Pitch, Yaw kamery [stopnie], Throttle, Predkosci wzgledem ziemi [m/s]
(Vx — w kierunku E, Vy — w kierunku N, Vz — w kierunku prostopadtym do ziemi, Vaggr
— zagregowana dtugos¢ wektora 3D), Predkos¢ wiatru [m/s] (Sktadowa w kierunku
N, Sktadowa w kierunku E).

Obraz z wirtualnego zasobnika ma by¢ stream’owany za pomocg oprogramowania trzeciego
z mozliwoscig ustawienia parametrow technicznych dostepnych w tym oprogramowaniu.

Str. 2/4



c. Wymagania dotyczgce technicznego inicjowania symulacji i synchronizacji srodowiska
symulacyjnego z NSK.

i. Obliczenia zwigzane ze sterowaniem wirtualnym dronem wykonywane sg przez
rzeczywistego autopilota, ktéry poditgczony jest do komputera symulacyjnego podajgc
komendy do zmiany trajektorii lotu przez odpowiednie wychylenie steréw kierunku
i wysokosci oraz przez podawanie komend zwigzanych ze startem i rozpoczeciem
lgdowania oraz sterowania kamerg (okreslanie punktu obserwacji oraz zmiana trybu
pracy kamery).

ii. Oprogramowanie ma wspétdziata¢ z plikiem konfiguracyjnym znajdujgcym sie
w folderze, w ktébrym umieszczono oprogramowania.

iii. Woyrzutnia i dron wstawiane sg do symulacji przez oprogramowania w momencie
uruchomienia scenariusza. Potozenie okreslane jest w stosunku do pozycji “playera”
w symulaciji.

iv. ~ Po uruchomieniu VBS4 wysylany ma by¢ przez oprogramowanie komunikat
techniczny PIPE\r aby upewni¢ sie, Zze bufor portu szeregowe bedzie pusty dla
kolejnych komend.

v. Po uruchomieniu misji wysytany ma by¢ przez oprogramowanie komunikat
DRON_READY_TO_GO\r plus opcjonalne dane.

vi. Po wystaniu komunikatu DRON_READY_TO GO dron ma zaczyna¢ nadawanie
danych telemetrycznych.

vii. W przypadku zakonczenia scenariusza w symulacji oprogramowanie wysyta komende
DRON_STOP!r.
viii.  Kamera (zasobnik) posiada niezalezne od drona zawieszenie i na orientacje (yaw,

pitch, roll) kamery nie ma wptywu zmiana orientacji drona.
d. Komunikacja pomiedzy NSK i VBS4 realizowana jest za pomocg standardu RS232 TTL.
Komunikaty majg posiada¢ nastepujgca strukture:
i. ciag znakéw ASCII z zakresu ‘0°-'9’, ‘A’-'Z’, ‘a’-'Z’ oraz spacja (ASCIl DEC 32).
ii.  Znaczniki konca komunikatu to znak CR (ASCII DEC 13).
iii.  Maksymalna dtugos¢ komunikatu 512 bajtéw ze znakiem CR.
e. Integracja z NSK i PTV: Modut ten bedzie odpowiedzialny za zbieranie danych z NSK i PTV
oraz przekazywanie ich do systemu VBS4.
f. Sterowanie BSP: UmozZliwienie uzytkownikowi sterowania wirtualnym BSP za pomocg
rzeczywistego systemu NSK.
g. Sterowanie wirtualnym dronem (zmiana/utrzymanie trajektorii lotu) ma by¢ realizowane za
pomoca:
i.  Ustawienia steru kierunku / lotki (w okreslonym zakresie).
ii.  Ustawienia steru wysokosci (w okreslonym zakresie).
iii. Ustawienia sity ciggu (throttle od 0-100%).
iv.  Ustawienia potozeniem kamery Pitch (w okreslonym zakresie liczone od stycznej do
ziemi), Yaw (w okreslonym zakresie liczone od kierunku N).
v. Komend: Wystrzelenie drona z wyrzutni, Otwarcie spadochronu, Rozpoczecie
Iladowania (lot szybowcowy), Zmiana trybu kamery (dzienna, NV, termalna).
vi.  Sterowanie kamerg: Uzytkownik bedzie mégt sterowac wirtualng kamerg za pomocag
systemow NSK i PTV, obserwujgc otoczenie z réznych perspektyw.
vii.  Synchronizacja danych: Zapewnienie, ze wszystkie systemy (VBS4, NSK, PTV)
dziatajg synchronicznie, zapewniajgc ptynnos¢ i spojnosé symulaciji.

3. KONFIGURACJA SCENARIUSZY:
a. Zadania testowe: Uzytkownik bedzie miat do dyspozycji rézne zadania, takie jak start
platformy, planowanie misji, rézne rodzaje ladowanh, reagowanie na awarie, warunki
pogodowe i oddziatywanie przeciwnika

Str. 3/4



b.

Konfigurator szkolenia: Narzedzie, ktére pozwoli instruktorom na tworzenie, zapisywanie
i tadowanie réznych konfiguracji szkoleniowych, dostosowanych do potrzeb konkretnego
uzytkownika lub grupy.
Modyfikacja zadan: W ramach konfiguratora szkolen instruktorzy bedg mogli dostosowywaé
zadania testowe, dodajgc rézne elementy sSrodowiska, takie jak pora roku, warunki
pogodowe, przeszkody.

W celu poprawnej realizacji zamoéwienia Zamawiajagcy w ciagu 30 dni od podpisania
umowy przekaze Wykonawcy:

1.

abrown

Modele 3D oraz wymiarowanie BSP umozliwiajgce budowe modelu w VBS4 w tym wymiary
elementéw po rozwinieciu spadochronu

Modele 3D oraz wymiarowanie wyrzutni BSP umozliwiajace budowe modelu w VBS4
Parametry taktyczno-techniczne BSP

Srodowisko sprzetowo-programowe umozliwiajgce testowanie komunikacji NSK-VBS4
Srodowisko sprzetowo-programowe do dla stream’owanego obrazu przez OBS z komputera
symulacyjnego.
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